
 1388بهار  – دو شماره – سال اول - دانشکده مهندسی برقالکترونیک و قدرت نشریه 

 )45(

Jo
ur

na
l o

f E
le

ct
ro

ni
cs

 a
nd

 P
ow

er
 E

ng
in

ee
rin

g 
– 

V
ol

.1
 –

 sp
rin

g 
20

09
 

  
 
  

ارتقاء مقاومت تخمین حرکت در برابر نویز و اختلالات شدت روشنایی در دنباله تصاویر 
  دیجیتال

  
  همایون مهدوی نسب

  انشگاه آزاد اسلامی واحد نجف آباد د-گروه برق 
  
  

روش تطبیق بلوک به دلیل سادگی .  تخمین و جبران حرکت از مراحل اساسی استانداردهای کدگذاری ترکیبی ویدئوی دیجیتال هستند:خلاصه
از آغاز دهه نود میلادی روش تخمین حرکت مبتنی بر مش به دلیل . آوری ویدئوی دیجیتال است ساختار، روش غالب در تخمین حرکت در فن

با وجود برتری کیفی روش مبتنی بر . تر و عدم بروز ضایعات بلوکی در آن، مورد توجه  محققین قرار گرفته است  کاملکارگیری مدلهای حرکت به
مش، بخصوص در نرخ بیتهای کم و با موضوعهای دارای انعطاف، این روش دارای مشکلات اساسی چون انتشار خطا و افت کیفیت در شرایط نویزی 

در این مقاله جهت ارتقاء عملکرد روش تخمین مبتنی بر مش از نظر مقاومت در برابر نویز و اختلال روشنایی، استفاده . و با تغییرات روشنایی است
های انجام شده نشان می دهند که راهکار پیشنهاد شده نه تنها منجر به بهبود سازیشبیه. از درونیابی وفقی بردارهای حرکت پیشنهاد شده است

  .گردد، بلکه در مقایسه با روش تطبیق بلوک نیز از مقاومت بیشتری برخوردار استتنی بر مش میمقاومت تخمین حرکت مب
  

  .تخمین حرکت، مش، تطبیق بلوک، درونیابی، اختلالات روشنایی: کلمات کلیدی
  
  
   مقدمه- 1

آوری انتقال و ذخیره سازی ویدئوی دیجیتال نقش  در سالهای اخیر فن
یانه و مخابرات به عهده گرفته و از سرعت روزافزونی را در صنایع را

در روش کدگذاری . پیشرفت و توسعه قابل توجهی برخوردار بوده است
، که روش مورد استفاده در استانداردهای )HVC ()1(ویدئوی مرکب
اساسی از نقشی ) ME ()2(آوری است، تخمین حرکت مدرن این فن

در فرآیند تخمین حرکت، ]. 14، 13، 12، 11، 10، 4[برخوردار است 
، بین تصویر )میدان حرکت(مجموعه بردارهای جابجایی یا حرکت 

میدان . ، محاسبه می گردد)معمولا تصویر قبلی(حاضر و تصویر مرجع 
حرکت به همراه خطای حاصل از تخمین تصویر بعدی، براساس تصویر 

 به گیرنده HVCکت، تنها اطلاعاتی هستند که در مرجع و میدان حر
به دلیل سادگی ) BMA ()3(روش تطبیق بلوک. ارسال می شوند

ساختار پرکاربردترین روش تخمین حرکت و مورد استفاده در عموم 
 و H.263 ،MPEG-1,2,4، مانند HVCاستانداردهای نوین 

H264/AVCمعمولا (ترین بلوک  ن روش مشابهدر ای]. 14، 9[  است

یابی شده و بردار جابجایی آن به  در تصویر مرجع محل) 16×16 یا 8×8
  .گردد های درون آن بلوک تعیین می عنوان بردار حرکت کلیه پیکسل
، پس از محاسبه بردارهای )MME ()4(در روش جدیدترِ مبتنی بر مش

های درون هر المان  دارهای حرکت پیکسلحرکت گره های مش، بر
با استفاده از یک تابع درونیابی محاسبه ) معمولا مربعی یا مثلثی(مش 

الگوی درونیابی برای مشهای با المانهای مربعی تابع . می گردند
-بردارهای حرکت گره.  استaffineی مثلثی ا و برای المانه)5(دوخطی

استفاده از یک روش تکرارِ محاسبه خطای تخمین برای های مش با 
، 7، 2[ شوند بردارهای حرکت فرضی در یک حوزه مشخص تعیین می

 را با یکدیگر مقایسه MME و BMAروشهای ) 1(شکل ]. 12، 11
  .کرده است

تر  روش تخمین مبتنی بر مش به دلیل استفاده از مدلهای حرکت کامل
این امر . نتایج بهتری برخوردار استو پیوستگی بردارهای حرکت از 

بخصوص در نرخ بیتهای پایین تر و موضوعهای با انعطاف بیشتر صادق 
  .است

Archive of SID

www.SID.ir

www.SID.ir


 1388بهار  – دو شماره – سال اول - دانشکده مهندسی برقالکترونیک و قدرت نشریه 

 )46(

Jo
ur

na
l o

f E
le

ct
ro

ni
cs

 a
nd

 P
ow

er
 E

ng
in

ee
rin

g 
– 

V
ol

.1
 –

 sp
rin

g 
20

09
 

  
  الف

  
  ب

) تطبیق بلوک و ب) مقایسه مثالی روشهای تخمین حرکت الف): 1(شکل 
  مبتنی بر مش

  
 پیچیدگی و حجم محاسباتی بسیار بالاتری بوده اما این روش دارای

زیرا درونیابی مورد استفاده برای . برد و از پدیده انتشار خطا رنج می] 8[
محاسبه بردارهای حرکت، خطای احتمالی موجود در محاسبه 

. دهد ها سرایت می های مش را به سایر پیکسلبردارهای حرکت گره
های تصویر دارای نویز یا با  بالهبنابراین استفاده از این روش در دن

تغییرات و اختلالات شدید روشنایی از کیفیت عملکرد آن به شدت 
   .کاهد می

 می توان از مرحله MMEجهت کاهش حجم محاسبات مورد نیاز 
سریع یا . MMEروش (تکرار در الگوریتم آن صرف نظر کرد 

FMME .(در کاهد واما این امر از کیفیت تخمین روش مذکور می 
برای جلوگیری از ]. 8[کند تر می  نیز نازلBMAمواردی آن را از روش 

افت کیفیت در این حالت وفقی سازی توابع درونیابی پیشنهاد شده 
 با درونیابی FMME در تحقیق حاضر یک روش مؤثر]. 7، 1[است 

سازی وفقی جهت مقاومت در برابر نویز و تغییرات شدت روشنایی بهینه
 عملکرد آن در مقایسه با روشهای متداول مورد بررسی شده و کیفیت

  .قرار گرفته است
  
   روش پیشنهادی تخمین حرکت مبتنی بر مش وفقی -2

روش پیشنهاد شده در اینجا یک روش مبتنی بر مش سریع با درونیابی 
 ارائه شده FMMEکه جهت افزایش کارایی ] 6، 5[وفقی حرکتی است 

 حاضر بایستی توابع درونیابی الگوریتم در راستای اهداف تحقیق. است
این امر . تعیین و با تنظیم مناسب پارامترهای آن بهینه سازی شوند

عمدتاً براساس سعی و خطا و با استفاده از چندین دنباله تصویر 
ذیلاً به شرح جزئیات الگوریتم پیشنهادی، . استاندارد انجام شده است

  .پردازیم نامیده شده است، می)DAMME)6که در اینجا 
  

   مش پیشنهادی-الف 
 در MMEمش پیشنهادی در مقایسه با مش مربعی منتظم متداول در 

های مرزی مش دارای دقت  گره. نشان داده شده است) 2(شکل 
مناسب جهت تعیین حرکت نیستند و گره های داخلی مش متداول 

های  در مش پیشنهادی گره. فاصله زیادی تا مرزهای تصویر دارند
ترند و پوشش بهتری به کل صفحه  داخلی به مرزهای تصویر نزدیک

شود و  از گره های مرزی جهت تخمین استفاده نمی. دهند تصویر می
های داخلی نقاط مرکزی بلوکها در روش متناظر تطبیق بلوک  گره

رابر به این ترتیب تعداد بردارهای حرکت ارسالی به گیرنده ب. هستند
روش تطییق بلوک متناظر بوده و نرخ بیت میدان حرکت دو روش 

  .  سازد پذیر می این امر مقایسه دو روش را امکان. یکسان است
  

        
  الف                                 ب

  پیشنهادی)  بمتداول،) مش منتظم مربعی الف): 2(شکل 
  

   الگوهای درونیابی-ب 
 تغییرات پیوستۀ یکنواختی را در affineالگوهای درونیابی دوخطی و 

میدان حرکت المان، مستقل از مشخصات حرکتی خاص آن، به وجود 
تواند موجب انتشار خطا و یا مانع از نمایش گسستگی  آورند که می می

هر چه ابعاد المانها روشن است که . حرکت، در صورت وجود آن، شود
تر  تر باشند، یعنی در نرخ بیتهای کمتر، اشکالات مزبور آشکار بزرگ
 بیشتری بر روی کیفیت تخمین و جبران حرکت  و تأثیر منفیِبوده

در اینجا چند الگوی درونیابی غیرخطی که در . خواهند داشت
 این .شوند اند، معرفی می های وفقی مورد استفاده قرار گرفته الگوریتم

 )8(، شبه تطبیق بلوکی)MED ()7(الگوها را شبه خطی یا متوسط
)NBM (و تطبیق بلوکی)9() BM (بردار 3با توجه به شکل. می نامیم 

 درون یک المان مش مربعی به صورت زیر محاسبه sحرکت پیکسل 
  :دشو می

∑
=

=
2

1j,i
jiji,k d.)s(h)s(d     )1 (  

که در آن 
ji,khهای درونیابی دوبعدی و  هستهjid بردارهای حرکت 

الذکر براساس   فوق غیرخطیِهای درونیابیِ هسته. های مش هستند گره
تعریف شده است به ) 2(بطه  که در را)10(یافتۀ تابع سیگموید تغییر

  .آیند دست می
)2)5k(

x2.0
2)5k(

1.01(
)]5.0x(k[exp1

1)x(kh
−

−
−

+⋅
−+

=  

6k,)1,0(x ≥∈  , 0)1(h;1)0(h kk ==                 (2) 
 در مقایسه با 200، و 20، 10 های برابر kبرای ) 4(این توابع در شکل 

  ]. 6[اند هستۀ درونیابی خطی نشان داده شده
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  .های آن لمان مش مربعی و بردارهای حرکت گرهیک ا): 3(شکل 
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  

  الگوهای درونیابی پیشنهادی به صورت یک بعدی): 4(شکل 
  

 عبارتند BM و MED ، NBMهای درونیابی   تعریف، هستههبنا ب
رابر  در آن به ترتیب بkکه مقدار) 2فرم دو بعدی تابع  y,x(hk)(از

 MEDتوان گفت که الگوی درونیابی  می. 200 و 20، 10است با 
تر برخوردار  نسبت به الگوی خطی از چسبندگی بیشتری به گرۀ نزدیک

. یابد  این چسبندگی همچنان افزایش میBM و NBMدر موارد . است
در مقابل، نقاط دورتر از آزادی بیشتری در تعیین بردار حرکت خود، 

روشن است که . مورد نظر، برخوردار خواهند بودنسبت به گرۀ مش 
 به جای الگوی MME در روش BMاستفاده از الگوی درونیابی 

به عبارت دیگر، در صورت .  تبدیل خواهد کردBMA، آن را به دوخطی
توان یک حالت خاص از   را میBMAالذکر،  استفاده از الگوهای فوق

MMEیر کارگیری الگوهایی نظ  در نظر گرفت و بهMED و NBM 
با الگوی ( MMEروشهایی از تخمین حرکت بینابین روش معمول 

  .کنند  را ایجاد میBMA و )درونیابی دوخطی
  

  DAMME:  الگوریتم پیشنهادی-ج 
 است که الگوی درونیابی مورد FMMEروش پیشنهادی یک روش 

استفاده در آن برخلاف متداول ثابت نبوده و بر اساس اختلاف بین 
نحوه . ی حرکت گره های هر المان مش آن تغییر می کندبردارها

نشان ) 5(انتخاب الگوی درونیابی در این روش در بلوک دیاگرام شکل 
انتخاب مناسب پارامترهای روش، یعنی مقادیر ]. 6[داده شده است 

  . می تواند آن را جهت اهداف مورد نظر بهینه سازدT2 و T1آستانه 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
  
  
  
  
  
  

 
 
 

  )DAMME(نحوه انتخاب الگوی درونیابی در روش پیشنهادی ): 5(شکل 
  

  :الگوریتم فوق الذکر بر اساس توجه به نکات زیر طراحی شده است
چنانچه قبلاً اشاره شد، الگوی درونیابی خطی در شرایطی مانند وجود 
خطا و یا گسستگی در میدان حرکت الگوی مناسبی جهت تعیین 

از طرفی تلاش برای . لمانهای مش نیستبردارهای حرکت نقاط درون ا
یافتن یک الگوی درونیابی ثابت و منحصر به فرد برای تمامی هر دنبالۀ 

صورت گرفته است، با توجه به تغییر ] 8[تصویر، چنانچه در 
های حرکتی دنباله در طول زمان و همچنین در یک فریم  مشخصه

های متفاوت شرایط حرکتی گوناگون برای المان(خاص در طول مکان 
این الگوی درونیابی منحصر . تواند کارایی لازم را داشته باشد ، نمی)مش

تواند بهینه باشد و نه به طور  به فرد مسلماً تنها در مفهوم میانگین می
از طرف دیگر تعیین . در هر المانیا محلی برای یک فریم خاص و 

 آزمایش الگوهای درونیابی متفاوت برای المانهای گوناگون براساس
 الگو انجام شده، بار 32از میان ] 1[چندین الگوی مشخص، چنانچه در 

  .کند محاسباتی بسیار سنگینی را به سیستم تحمیل می
جهت انتخاب الگوی درونیابی مناسب برای هر المان شبکه، ما بررسی 

در . کنیم بردارهای حرکت تعیین شده برای رئوس آن را پیشنهاد می
های مش،   بردارهای حرکت گرهMMEا که در روش این صورت، از آنج

شوند، نیازی  به عنوان میدان حرکت دنبالۀ تصویر به کدگشا ارسال می
ای جهت مشخص کردن الگوهای درونیابی وجود  به نرخ بیت اضافه

به علاوه با اتخاذ این روش، درونیابی میدان حرکت . نخواهد داشت
ملکرد الگوهای گوناگون، المان و جبران حرکت آن، جهت مقایسۀ ع

انجام نشده و به این ترتیب بار محاسباتی سنگینی نیز به سیستم 
  .شود تحمیل نمی

های یک المان مش به  های بردارهای حرکت گره تفاوت زیاد بین اندازه
احتمال زیاد از وجود گسستگی واقعی در میدان حرکت درون آن المان 

 خطا در تخمین حرکت یکی از و یا وجود) اشیاء با حرکتهای متفاوت(
استفاده از راهکار پیشنهاد شده در اینجا، . شود های آن ناشی می گره

 را در نمایش حرکتهای متفاوت اشیاء مجاور MMEتوانایی روش 
  یکدیگر و همچنین محدود کردن حوزۀ انتشار خطایِ احتمالی افزایش 

Archive of SID

www.SID.ir

www.SID.ir


 1388بهار  – دو شماره – سال اول - دانشکده مهندسی برقالکترونیک و قدرت نشریه 

 )48(

Jo
ur

na
l o

f E
le

ct
ro

ni
cs

 a
nd

 P
ow

er
 E

ng
in

ee
rin

g 
– 

V
ol

.1
 –

 sp
rin

g 
20

09
 

ازگاری روش ایدۀ اساسی دیگر در این روش افزایش سیک . خواهد داد
MME با BMAهای آن است زن حرکت گره  ، به عنوان تخمین. 

تر و  ب، همراه با الگوهای درونیابی غیرخطی2کارگیری مش شکل  به
  .کنند  در جهت تحقق این امر عمل می،تقریباً آستانه ای

  
   شبیه سازی و نتایج تجربی  -3

 معمولاً جبران حرکت تغییرات از عوامل اساسی افت کیفیت تخمین و
این تغییرات را به . بینی شدت روشنایی استناگهانی و غیرقابل پیش

تغییر ناگهانی شدت روشنایی در اثر . توان درنظر گرفتدو صورت می
اضافه یا کم شدن منابع روشنایی در تعدادی از تصاویر دنباله و یا تغییر 

از ناهمگون شدت روشنایی در نواحی معمولاً کوچک و متغیر هر یک 
روشنایی و نوع ) منبع(توان اختلال نوع اول را می. تصاویر یک دنباله

در نوع اول تغییر شدت روشنایی . دوم را نویز دریافت تصاویر نامید
برای همه پیکسلهای هر فریم تقریبا به طور یکنواخت صورت گرفته و 

  : مدل گردد)3(تواند به وسیله رابطه  می
β+α=+ )x(I.)x(I n1n      (3) 

عوامل کنتراست و شدت نور ضرائب  به ترتیب β و αکه در آن 
بینی در اما نوع دوم به وسیله موانع متغیر و غیر قابل پیش. هستند

دنباله های . های تصویری به وجود می آیدبرابر موضوعهای اصلی دنباله
تصویری با موضوعهای قرار گرفته در شرایط بارش برف و باران، و 

های خوبی توان نمونههای با موضوعهای زیر آبی را میلهبخصوص دنبا
  .درنظر گرفت) نویز دریافت(از این حالت 

بنابر آزمایشهای انجام شده بر روی چندین دنباله تصویر استاندارد، 
 T1بخصوص با محتوای چهره و سر و شانه، انتخاب مقادیر پارامترهای 

 برای بلوکهای 2 و 4 و 16×16 برای بلوکهای 2 و 5 بترتیب برابر T2و 
با . آورد نتایج مطلوبی را برای الگوریتم پیشنهادی به وجود می8×8

 نه تنها در شرایط معمول DAMMEاستفاده از مقادیر فوق الگوریتم 
نسیت روش متداول ) PSNRاعم از بصری و (کیفیت تخمین برتری 

FMMEاسبی  دارد، بلکه نسبت به اختلالات روشنایی نیز مقاومت من
در اینجا، با توجه به موضوع این مقاله و محدودیت آن، . دهدنشان می

سازی های انجام شده بر روی چند دنباله نمونه، جهت صرفاً نتایج شبیه
  .   شوندنمایش مقاومت روش پیشنهادی ارائه می

برای بررسی تأثیر اختلالات مذکور بر روی روشهای تخمین حرکت 
 نوع اول از تغییر مصنوعی سریع شدت مطرح در این مقاله، در

، به عنوان Carphone و Foreman های استاندارد روشنایی در دنباله
این امر با افزایش شدت روشنایی . ایمدو نمونه مناسب استفاده کرده

 با درنظر گرفتن )3( این دنباله براساس رابطه 25 تا 20فریمهای 
، و سپس کاهش آن به طور 10 و 05/1 به ترتیب برابر β و αمقادیر 

) 7(و ) 6 (های شکل.  انجام شده است31 تا 26معکوس در فریمهای 
-جهت بررسی اختلال نوع دوم از دنباله. دهندنتایج حاصل را نشان می

، هر کدام با دو فریم، استفاده شده ] 3[های زیرآبی خرچنگ و اشیاء 
  .دهدها را نشان می این دنباله)7 (شکل. است

کیفیت تخمین حرکت ) 2(و ) 1(های و جدول) 9(و ) 8(ی شکلها
برای ) PSNRبراساس ( را DAMME و BMA،  FMMEروشهای 

  و دنباله های زیرآبی Carphone و Foremanدنباله بازسازی شده 
شود، روش پیشنهاد شده چنانچه مشاهده می. مذکور نشان می دهند

 نتایج را تولید نموده  ، در همه موارد بهترینDAMMEدر این مقاله، 
برتری این روش در . و قادر به جبران بهتر اختلالات مذکور می باشد

 بطور Carphoneمقایسه با روش متداول مبتنی بر مش در دنباله 
 دسیبل و در مواردی بیش از یک دسیبل بوده 7/0متوسط در حدود 

  )].10(شکل [است 
ویر، که در تصاویر بخصوص در مورد پدیدۀ شایعِ نویزِ دریافت تصا

 دچار اٌُفت FMME به خوبی نمایان است، روش ِ 8زیرآبی شکل 
این امر را می توان نمونۀ قابل توجهی از . گرددکیفیتِ قابل توجهی می

پدیدۀ انتشار خطا در این روش دانست که عمدتاً از به کارگیری 
کیفیت حاصل از این روش در . شوددرونیابی دوخطی در آن ناشی می

 دسیبل در دنبالۀ 7/0 و 5/0شرایط نویزیِ مورد آزمایش، درحدود 
در مقایسه با روش ) 8×8 و 16×16به ترتیب با بلوکهای (خرچنگ 

BMAبه 8×8این مقدار در دنباله اشیاء با بلوکهای .  نازلتر بوده است 
 ، با تغییر الگوی DAMMEدرحالی که در روش . رسد دسیبل می9/0

ی که احتمال وجود خطا در تخمین حرکت گره ها درونیابی در شرایط
قابل توجه است، از انتشار خطایِ حاصل از وجودِ نویز در تصاویر دنباله 

 FMMEجلوگیری شده، و به این ترتیب این اشکال اساسی روش 
 تحت DAMMEنتایج حاصل از به کارگیری روش . گرددجبران می

 مبتنی بر مش بلکه برتر از شرایط مذکور، نه تنها برتر از روش غیروفقی
) دنبالۀ اشیاء(این برتری در مواردی . روش تطبیق بلوکی نیز هست

  )] 2(و ) 1(های جدول[ دسیبل است 1/0درحدود 
 

 

 
 

به ترتیب از بالا  (31 الی 20دنباله تصویر ایجاد شده از فریمهای ): 6(شکل 
  با تغییر ناگهانی اعمال Foremanدنباله ) راستپایین سمت سمت چپ به 

  شده در شدت روشنایی
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به ترتیب از بالا  (31 الی 20دنباله تصویر ایجاد شده از فریمهای ): 7(شکل 

  با تغییر ناگهانی اعمال Carphoneدنباله ) راستپایین سمت سمت چپ به 
  شده در شدت روشنایی

 
1                ب                        1الف  

 
2                                       ب2الف  

 دنباله خرچنگ، و 1 و ب1دو فریم متوالی از تصاویر زیر آبی، الف): 8(شکل 
  . دنباله اشیاء2 و ب2الف

21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31
22

24

26

28

30

32

34

Frame Number

P
S

N
R

 (
dB

)

BMA

FMME

DAMME

  
با استفاده از روشهای ) 6 (کیفیت جبران حرکت در دنباله شکل): 9(شکل 

BMA ، FMME و DAMME16×16ای ، با بلوکه  

21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31
23.5

24

24.5

25

25.5

26

26.5

Frame Number

P
S

N
R

 (
d
B

)

DAMME

BMA

FMME

 
 با استفاده از روشهای 7کیفیت جبران حرکت در دنباله شکل ): 10(شکل 

BMA ، FMME و DAMME 16×16، با بلوکهای  
  

کیفیت روشهای مختلف تخمین حرکت برای دو دنباله تصویر ): 1(جدول 
  16×16، با بلوکهای PSNR قابل توجه براساس دریافت تصویرنویز با زیرآبی 

 
DAMME 

 
FMME 

 
BMA 

  روش
  دنباله

 خرچنگ  07/18  52/17  09/18
 اشیاء  89/29  77/29  05/30

  
کیفیت روشهای مختلف تخمین حرکت برای دو دنباله تصویر ): 2 (جدول

  .8×8، با بلوکهای PSNRقابل توجه براساس دریافت تصویر نویز با زیرآبی 
 

DAMME 
 

FMME  
 

BMA  
  روش

  دنباله 1-1-1
  خرچنگ  07/19  39/18  08/19
  اشیاء  34/31  45/30  42/31

  
   نتیجه گیری-4

 را DAMMEبنابر نتایج و تحلیل ارائه شده می توان روش پیشنهادی 
یک روش تخمین مبتنی بر مش مقاوم در برابر اختلالات دریافتِ 

از . دانست) تغییرات همگون یا ناهمگونِ شدت روشناییاعم از (تصاویر 
ی باشد، از سایر آنجا که این روش یک روش مبتنی بر مش سریع م

مزایای روشهای مبتنی بر مش در مقایسه با روشهای تطبیق بلوک نیز 
به علاوه، با توجه به سادگی روش پیشنهادی و . برخوردار است

سازگاری آن با روش تطبیق بلوک می توان آن را به سادگی جایگزین 
  .روش مذکور در استانداردهای مطرح امروزی نمود

  :پی نوشت
(1) Hybrid video coding 
(2) Motion estimation 
(3) Block matching algorithm 
(4) Mesh-based motion estimation 
(5) Bilinear 
(6) Difference adaptive mesh-based motion estimation 
(7) Medium (MED)  
(8) Near block-matching (NBM) 
(9) Block matching (BM) 
(10) Modified sigmoid 
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  رزومه

 - در مقطع کارشناسی ارشد مهندسی برق1372الکترونیک و در سال - در مقطع کارشناسی مهندسی برق1367در سال 
مخابرات با رتبه ممتاز از دانشگاه صنعتی اصفهان فارغ التحصیل شده و ا ز همان سال به تدریس و تحقیق در دانشگاه آزاد 

 از رساله دکتری خود در موضوع تخمین حرکت در فشرده سازی ویدئو در واحد 1384در سال  .غول بوده استاسلامی مش
سازی های پردازش و فشردهمند به تحقیق در زمینهوی علاقه .علوم و تحقیقات دانشگاه آزاد اسلامی دفاع کرده است

- زی است و چندین مقاله با این عناوین در کنفرانسسیگنالهای چند بعدی تصویر ویدئو و سیستمهای هوشمند عصبی و فا
 . ملی و بین المللی و مجلات علمی و پژوهشی به چاپ رسانده استهای
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